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副 次 機 能 内        容
船舶の発見 自船の周囲を航行する船舶の存在を早期に発見すること

























































































存在 ○ ○ 一 一




距離 ○ ○ 一 一
距離変化 × × ○ ○
姿勢角 ○ × 一 ○
姿勢角の変化 △ × ○ ○
相対運動 × × ○ ○
相対運動の変化 × × ○ ○
真運動 ○ × ○ ○
真運動の変化 △ × ○ ○
再接近距離（CPA） × × × ○
再接近時間（TCPA） × × × ○
船首尾航過距離 × × × ○
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ベクトル延長時間 6kn’ 12kn’ 18kn’
3min 1．2mm 2．4mm 3．7mm
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    ・ARPA特有の情報更新の遅れを持つ。
    ・他船速力が小さい場合は他船針路変化の把握が困難である。
    ・長距離レーダレンジ使用中は、他船針路変化の把握が困難である。
    ・他船の姿勢角に影響されないため、相対的に行会いに近い状態の船舶に対する
    他船針路変化の把握が困難である。
 （2）目視観測による場合
    ・視角変化が大きくなる行会い船に対する針路変化の把握が容易である。
    ・視角変化が小さくなる船腹を見せた船舶に対する針路変化の把握が困難である。
    ・夜間において、船尾灯を見せている船舶に対する針路変化の把握が困難である。




















































































































































   〈一般的な航行環境〉
       船舶航行密度
       視界の状況
       漁船の存在
30
〈特殊な遭遇状態〉






















































































































































































































    Y＝ O．62 ・X
    （相関係数r＝0．88）








    Y ＝ （O．63±O． 18） ・X







レーダレンジ 1．5 3．0 6．0 12．0 24．0
平均：M 0．9 1．9 3．8 7．6 15．1
標準偏差：σ 0．3 0．5 1．1 2．2 4．3
M十σ 1．2 2．4 4．9 9．719．4






















u＝K 6 （t nv T＋T’exp（一t／T））
  K＝ K’ （VIL）， T＝ T’ （LIV）







































海域 シンガポール海峡東航深喫水通航帯iPhillip Channel入口～Batu Berhanti）
自船 VLCC（長さ320m）、フルロード（喫水19．51n）
































   初期段階において、衝突関係にない船舶が、当該船舶の変針変速により衝突のおそ
   れが発生する。他船の運動変化について、どのような情報を基に把握を行っている
   のかを確認するとともに、視界状況の違いが情報入手に及ぼす影響を確認する。ま
   た、本海域を航行するコンテナ船は、一般的にシンガポールに入港することがよく































































































































mo． 視程 認識時の会話 その後に続く会話 変化認識
＃1 良好 右前クロス気味の同航、6kn’（航海士） 一 針路、速力
＃2 良好 右のベアリング072。の船舶スピード落としました。i航海士） ベアリング左に変わっています。（航海士） 速力
＃3 良好 右前東航ディープレーンに入ってくるコンテナ1’．6i航海士） 一 針路、距離
＃4 良好 右30。ブイの右側船体クリーム色のは？（船長） そのまま被ってきそうです。（航海士） 針路
＃5 良好 右前のコンテナ入ってくるからね。（船長） スピード4kn’、距離1ワです。（航海士） 針路
＃6 良好 右前のコンテナ、シンガポール行きかな。少し被ってるﾋ。（船長） 少し被ってます。左に来ています。（航海士） 針路
＃7 良好 コンテナが曲げてきました。（航海士） 了解。曲げたな。（船長） 針路
＃8 良好 あのコンテナはどうなった。（船長） 速力3knです。（航海士） 速力
＃9 良好 右前のコンテナ、コース変えているようだけど（船長） 一 針路
＃10 不良 ベアリング073。に8kn’の遅い同航船（航海士） 8から5．3kn’にどんどん遅くなっている。（航海士）速力
＃11 不良 ブイの右側に一隻。変化を追っていなかったので分か轤ﾈい。（航海士） 6kn’、CPAO「．1（航海士） 速力
＃12 不良 コンテナ船、速加2kn’に落ちた。（航海士） 一 速力
＃13 不良 右のコンテナ、曲げました。（航海士） 一 針路
＃14 不良 速く走っていたコンテナが止まりました。右前です。i航海士） ：コンテナ船、入港かもしれません。（航海士） 速力
＃15 不良 ＃（ARPA．No．）、スピード落ちてないですかね。i航海士） 本船に近づいてきています。（航海士） 速力
＃16 不良 本船を追越したコンテナ船、減速しました。ベアリングO69。、2’．0、針路を左に変えてきている。（航海士） 一 速力、針路
＃17 不良 何か見えてきたな。船が見えてきよる。（船長） あれが、曲がりよるんか。（船長） 針路
＃18 不良 右舷3ポイント、2’に北に向かっている遅い横切り船が?閧ﾜす。（航海士） 一 針路、速力
＃19 不良 その船、シンガポールに入っていく。（船長） 一 針路
























































































＃1 270 1 1 270．0 270．0
＃2 211 3 6 70．3 35．2
＃3 345 2 3 172．5 115．0
＃4 284 2 2 142．0 142．0
＃5 432 8 11 54．0 39．3
＃6 238 2 2 119．0 119．0
＃7 165 5 7 33．0 23．6
＃8 424 6 9 70．7 47．1











＃10 226 4 4 56．5 56．5
＃11 390 7 10 55．7 39．0
＃12 190 8 11 23．8 17．3
＃13 714 9 11 79．3 64．9
＃14 260 8 13 32．5 20．0
＃15 296 5 6 59．2 49．3
＃16 250 2 3 125．0 83．3
＃17 635 9 13 70．6 48．8
＃18 389 14 16 27．8 24．3
＃19 524 14 18 37．4 29．1
平均値 387．4 8．0 10．5 5a8 43．3
（用語の定義）
 所要時間：視界が1マイルになった地点（視界良好下では、これと同じ経度になった地点）からコンテナ船の


























































＃1 14 15 479 34．2 31．9 22．8 20．0
＃2 16 17 645 40．3 37．9 29．3 24．8
＃3 13 14 425 32．7 30．4 32．7 30．4
＃4 8 10 383 47．9 38．3 47．9 38．3
＃5 8 10 527 65．9 52．7 37．6 27．7
＃6 6 10 477 79．5 47．7 53．0 29．8
＃7 13 13 549 42．2 42．2 34．3 28．9
＃8 7 7 186 26．6 26．6 26．6 26．6























＃10 28 37 432 154 11．7 13．9 9．8
＃11 15 20 388 25．9 19．4 25．9 19．4
＃12 12 16 522 43．5 32．6 22．7 18．0
＃14 17 20 741 43．6 37．1 23．9 18．1
＃15 25 26 382 15．3 14．7 14．7 13．6
＃16 11 17 469 42．6 27．6 27．6 15．6
平均値 藤8．0 22．7 489．0 3tO 23．8 2t4 ｛5．8
（用語の定義）
監視時間：最後にコンテナ船に関する会話がなされた時刻からコンテナ船の運動変化を最初に把握した

















































































































































         （a）視界良好
     航行密度（隻）
激塔W（NM）





















標本数 2 2 5 12 14 2 11   4 9 2
（b）視界制限
   航行密度（隻）
激塔W（NM）

























R ＝ O．375 exp （O．6931’ n）
（式5．1）
表5・3 標準的なレーダレンジ
n 1 2 3 4 5 6 7
R：レーダレンジ
@ （マイル）






















































































































発見 危険認識 避航開始 再接近
自船と他船との距離
@平均値（NM）
6．1 4．7 2．9 1．3





























































＃21 350 23 39 15．2 9．0
＃22 363 10 10 36．3 36．3
＃23 739 25 32 29．6 23．1
＃24 975 24 27 40．6 36．1











＃10 226 4 4 56．5 56．5
＃11 390 7 10 55．7 39．0
＃12 190 8 闘 23．8 17．3
＃13 714 9 11 79．3 64．9
＃14 260 8 13 32．5 20．0
＃15 296 5 6 59．2 49．3
＃16 250 2 3 125．0 83．3
＃17 635 9 13 70．6 48．8
＃18 389 14 16 27．8 24．3
＃19 524 14 18 37．4 29．1











＃1 270 1 1 270．0 270．0
＃2 211 3 6 70．3 35．2
＃3 345 2 3 172．5 115．0
＃4 284 2 2 142．0 142．0
＃5 432 8 11 54．0 39．3
＃6 238 2 2 119．0 119．0
＃7 165 5 7 33．0 23．6
＃8 424 6 9 70．7 47．1
平均値 296．f 3．6 5．1 11a4 98．9
        ※＃9、＃20及び＃25については、最近行った実験であり、会話の解析が未完
         であるため、現時点での掲載を見送る。
（用語の定義）
 所要時間：視界が1マイルになった地点（視界良好下では、これと同じ経度になった地点）からコンテナ船の



































































































































































































































































［9］ IWANAGA K， KOBAYASHI H．， “A study on the relation between the difficulty of
  avoiding collision and mariner’s behaviors”， 5th Asian conference on Marine
  Simulator and Simulation Research， 21’22 July 2005 （Daejeon Korea）， Conference





［12］ KOBAYASHI H．， “Standard mariner’s behavior in avoiding eollision maneuver”，
  International Conference on Marine Simulation and Ship Maneuverability， 25’30
  June 2006 （Terschelling， The Netherlands）， Conference proceedings pp s．20－1 一
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         コンテナ船に関する平均会話周期（秒／回）
※灰色の領域は、コンテナ船とその他の船舶を同時に監視した領域を示す。
図4・13 コンテナ船に関する会話の平均周期とコンテナ船を含む
     全ての航行船舶に関する会話の平均周期との関係
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※図の場合の航行密度は、円内に他船が4隻存在するので、4（隻／32πマイル2）である。
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   ip ＜＜1（rad）
                                  （付式2．1）
   ZADC 1 ZOCD ＝ o
                                  （付式2．2）
付式2．1より、
   AB FS R・卯
                                  （付式2．3）
一方、引照2．2より
   AB ＝L sine
                                  （付式2．4）
付式2．3及び付式2．4より
     L   ep ＝ i sinO




   ・・÷血（・・△・）一丸血・
     一 L （sine 一 cosAe ＋ cosO・ sinAe） 一 L sine
ここで、△θ＜＜1（rad）とすると、 cos△θM、 sin△θ…△θだから、
     L cose        AeAq ＝







   P＝坐＝＿L△θ     op tan e







    ’@  ’   ’@ ’’ﾐ”Heading
点0：視点（自船位置）
点C：他船船体中央（他船位置）
DE＝L（他船長）
oc＝R（自船から他船までの距離）
θ：姿勢角
q：視角
。
付図2・1 姿勢角と視角
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